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МОДЕЛИРОВАНИЕ ПРОЦЕССОВ АВТОМАТИЗАЦИИ 
ВОЖДЕНИЯ сельскохозяйственных АГРЕГАТОВ 
Для описания линейного отклонения точки вынесенного вперед 
аула о с заданной трассы пропавшего трактора использовалась п е ­
редаточная функция 
^ г - к С Г ^ + ^ У + Т ^ + в) (1) 
полученная А.В.Калоевым. Кроме э т о г о получена модель объекта, 
учмтыважщал влияние размеров шин, давления в них и распределе­
ния масс на динамику движения трактора. 
Выполнен пример расчета переходного процесса при следующих 
исходных данных. Коэффициенты усиления: чувствительного элемен­
та к ш » 0 , 5 ; обратной связи к^-З; электрической части к
п
° - 0 , 1 2 4 ; 
механической части к ж - 0 , 9 ; гидроцилиндра обратной связи 
Нпам-0,25 (прямой ход ) , Х г » н . - 1 , 1 4 (обратный х о д ) ; гидроцилиндра 
управляемых колес к
г а д ж
- 0 » 2 5 и 0 ,а7 с о о т в е т с т в е н н о ; рулевого м е ­
ханизма крЛ1б, 6; объекта вождения 1е=У*/В, где V и В - скорость 
и база трактора соответственно.Постоянные времени электрической 
части 0,015 с , ' механической части преобразователя 7 ,5*10-2 с и 
0 , 1 2 с ; постоянные времени объекта Тг=0,1с; Т
г
» 1 , 1 с ; Т
э
- 3 , 7 1 с . 
Яря моделировании скорость движения принималась равной 1 м / с 
и имитировалось движение трактора с САВ по двум типам траекто­
рий: апериодической, задаваемой законом У«,-0,1*г-*/(7+т; 1) и г а р ­
монической вида Г ь " 0 , 1 * с о а ( 0 , 5 * Ь ) . эти траектории на рис .1 и 2 
показаны тонкими линиями, жирными линиями показаны переходные 
-процессы отслеживания траектории точкой аула. 
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